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(54) (57) СИЛОМОМЕНТНЫЙ ДАТЧИК, со­
держащий первый и второй силовоспри­
нимающие фланцы, центральный стер­
жень с жестко присоединенными чувст­
вительными элементами в виде плас­
тин, на широких гранях которых раз­
мещены измерители деформации, про­
дольные оси элементов расположены
во взаимно перпендикулярных плос­
костях, а точки пересечения этих

осей лежат на продольной оси датчи­
ка, первый фланец соединен с цент­
ральным стержнем чувствительными 
элементами, широкие грани которых 
лежат в плоскости, перпендикуляр­
ной оси датчика, а второй фланец 
соединен с центральным стержнем 
элементами, широкие грани которых 
лежат в плоскостях, параллельных 
оси датчика, отличающий- 
с я тем, что, с целью повышения 
точности и расширения динамическо­
го диапазона измерения за счет умень­
шения взаимного влияния внутренних 
силовых факторов, соединение перво­
го фланца с чувствительными элемен­
тами выполнено в виде цилиндричес­
кой двухподвижной кинематической 
пары, а второй фланец соединен с 
чувствительными элементами через 
мембраны, плоскости которых парал­
лельны оси датчика.
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Изобретение относится к силоиз­

мерительной технике, в частности для
измерения главного вектора сил и
моментов сил, и может быть исполь­
зовано для очувствления роботов- 5
манипуляторов.

Известен силомоментный датчик, 
содержащий силовоспринимающие флан­
цы, четыре пары взаимоперпендикуляр­
ных продольных и четырех поперечных 
чувствительных элементов с располо­
женными на них измерителями дефор­
мации О'].

Недостатками указанного устройст­
ва являются невысокая точность из- 15 
за взаимного влияния деформируемых 

'чувствительных элементов и ограни- · 
ценный из-за присоединенных масс 
динамический диапазон измерения.

Наиболее близким по технической 20 
сущности к изобретению является сило­
моментный датчик, содержащий первый и 
второй- силовоспринимаклцие фланцы, ■ 
центральный стержень с жестко при-

25 соединенными чувствительными элемен- " 
тами в виде пластин, на широких гра­
нях которых размещены тензорезисторы, 
продольные осн элементов расположены 
во взаимно перпендикулярных плоскос­
тях, а точки пересечения этих осей .30 
лежат на продольной оси датчика, пер­
вый фланец соединен с центральным 
стержнем чувствительными элементами, 
широкие грани которых лежат в плос­
кости, перпендикулярной продольной 35 
оси датчика, а второй фланец соединен 
с центральным стержнем элементами, 
широкие грани которых лежат в плос­
костях, параллельных продольной оси 
датчика [2]. 40

Недостатком этого устройства явля-' 
ется взаимовлияние деформации чувст­
вительных элементов, которое понижа­
ет точность измерения компонентов сил 
и моментов. . 45

Целью изобретения является повыше­
ние точности и расширение динамичес­
кого диапазона измерения.

Указанная цель достигается тем, 
Что в силомоментнрм датчике, содержа-. 50 
щем первый и второй силовоспринимаю­
щие фланцы, центральный стержень с 
жестко присоединенными чувствитель­
ными элементами в виде пластин, на 
широких гранях которых размещены из­
мерители деформации, продольные оси 
элементов расположены во взаимно 
перпендикулярных плоскостях, а точки 

пересечения этих осей лежат на про­
дольной оси датчика, первый фланец 
соединен с центральным стержнем чув­
ствительными элементами, широкие гра­
ни которых лежат в плоскости, перпен­
дикулярной оси датчика, а второй фла­
нец соединен с центральным стержнем 
элементами, широкие грани которых ле­
жат в плоскостях, параллельных оси 
датчика, соединение первого фланца 
.с чувствительными элементами выпол­
нено в виде цилиндрической двухпод­
вижной кинематической пары, а второй 
фланец соединен с чувствительными 
элементами через мембраны, плоскос­
ти которых параллельны оси датчика.

На фиг. 1 изображена конструкция 
датчика, общий вид; на фиг,- 2 - сое­
динение чувствительных пластин с 
первым фланцем; на фиг. 3 - соеди­
нение чувствительных пластин со вто­
рым фланцем.

Датчик содержит первый 1 и второй 
2 фланцы, соединенные с централь­
ным стержнем 3 посредством кресто­
образно размещенных двух пар чувст­
вительных элементов в виде пластин
4-5,  6-7, 8-9 и 10-11 с прикреплен- 

'ными к обоим сторонам (широким гра­
ням) пластин измерителями деформа­
ции 12. Чувствительные пластины 8-9 
и 10-11 соединены с фланцем 2 через 
мембраны 13-16, выполненные, напри­
мер, в виде удлиненных полос умень­
шенного прямоугольного сечения, ле­
жащего в плоскостях, параллельных 
продольной оси датчика. Соединение, 
мембран с фланцем и чувствительны­
ми элементами выполнено жестким. 
Плоскости мембран перпендикулярны 
продольным осям чувствительных эле­
ментов.

Крестообразные направления пар 
^чувствительных элементов 4-5, 6-7, 
;8-9 и 10-11 лежат в единых взаимно 
перпендикулярных плоскостях, пере­
секающихся по оси симметрии датчи­
ка. Соединение чувствительных эле­
ментов 4-5 и 6-7, расположенных в 
плоскости, перпендикулярной продоль­
ной оси, выполнено в виде цилинд­
рической двухлодвижной кинематичес­
кой пары с ограниченной возможностью 
перемещения в плоскости, перпенди­
кулярной продольной оси.

Датчик работает следующим обра­
зом.
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Датчик укрепляют за фланец 1 к

месту базирования, например к руке
манипулятора, а фланец 2 соединяют
с схватом манипулятора.

При действии силы F?, направлен- 5 
ной по оси симметрии датчика, де­
формироваться в одинаковом направ­
лении будут все пластины 4-7, на 
измерителях деформации которых по­
явятся сигналы одного знака с одной Ю 
стороны пластин и другого знака - 
с другой стороны пластин. После 
суммирования сигналов одного знака 
получаем искомую величину силы Fz, 
действующей по оси симметри датчика. 15

При действии сипы, направленной 
по одной из координатных осей в 
плоскости, перпендикулярной оси сим­
метрии датчика, например по оси X, 
деформироваться в одинаковом направ- 20 
лении будут пластины 8-9, на измери­
телях 12 деформации которых появят­
ся сигналы одного знака с одной 
стороны этой пары и другого знака - 
с другой стороны этой пары. После 25 
суммирования сигналов, одного знака 
получают искомую силу. Аналогично 
определяется сила Fy.

При действии крутящего момента 
М-2 относительно оси симметрии датчи­
ка деформируются упругие пластины 
8-9 и 10-11, причем однонаправлен­
ные грани пар чувствительных элемен­
тов деформируются в противополож­
ных направлениях. Поэтому величина 
момента определяется суммированием 
сигналов одного знака с измерите­
лей 12 с пластин 8-9 и 10-11.

При действии крутящего момента 
Мх деформируется пара упругих плас­
тин 4-5, причем однонаправленные 
грани этих пластин деформируются в 
противоположных направлениях.

Поэтому величина момента Μχ опре­
делится в результате суммирования 
сигналов одного знака измерителей 12 
с пластин 4 и 5 и инверсного' сумми­
рования сигналов другого знака. Ана­
логично определяется крутящий момент 

относительно оси У.

Изобретение позволяет измерять 
компоненты главного вектора сил и мо­
ментов с повышенной чувствительнос­
тью, точностью в широком динамичес­
ком диапазоне измерений.
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